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Abstract  
The development of solutions for different handling and assembly processes of real micro 
objects has been investigated in this thesis work.  
The gravity force, generally used in traditional assembly to release components, is often less 
relevant than adhesion forces in microdomain.  
A literature survey about handling of micro objects was carried out and it was found that it is 
possible to use structured surface to grasp and release micro objects. At DTU a mould with a 
pyramidal microstructure was available and replica with polymeric material was produced.  
The smooth membranes were realized with two different materials, with different viscosity in 
the liquid phase, in order to demonstrate if the material, once solidified, influences the 
realization of the gripper.  
To establish if, during handling process, the different membranes were influenced by 
humidity , tests with a drop of water were carried out  
A system was designed to move the membrane and grasp and release micro objects;  
the system is moved and regulated by a micrometer. The piston bends the membrane so that 
the desired curvature to achieve grasping and releasing of micro objects is obtained. 
 
  
Sommario 
In questa tesi sono state studiate soluzioni per la movimentazione e l’assemblaggio di micro 
oggetti, sui quali le forze superficiali sono prevalenti rispetto alla forza di gravità. 
Dalla letteratura si è appreso che la manipolazione di micro oggetti può essere effettuata 
utilizzando una superficie strutturata. Presso il DTU è stato possibile riprodurre membrane di 
materiale siliconico polimerico con microstruttura piramidale e studiare la presa ed il rilascio 
di micro oggetti confrontandola con superfici lisce dello stesso materiale. Le membrane lisce 
sono state realizzate con due diversi materiali, con diversa viscosità in fase liquida, per 
dimostrare se il materiale, una volta solidificato, influenzi la realizzazione del gripper. 
Sono state fatte inoltre prove di bagnabilità delle superfici per determinare se l’umidità 
influisce sull’afferraggio e il rilascio dell’oggetto. 
Per movimentare la membrana è stato progettato e realizzato un meccanismo che prevede 
l’utilizzo di un micrometro come attuatore, alla cui estremità vi è una parte sferica che 
permette di deformare la membrana con la curvatura e precisione desiderata, necessario a 
testare le prestazioni delle superfici per diversi valori di curvatura delle stesse. 
 
 
